




























for (t, x) ∈ [0,∞)× Ω (1)
aは媒質の速度場, Ω ⊂ Rdは分布を考える領域.
制御目的
目標とする指数減衰度 γ > 0に対して, u及び後に付加される制御器
の各量をO(exp(−γt))のオーダーで減衰させるような (例えば‖u(t)‖ ≲






































(移流効果無し (i.e. a = 0)の場合, A = A∗であり, ϕi = ϕ∗i .)











= A1z1(t) +B1f (t) +G(y(t)− C1z1(t)− C2z2(t)),
dz2(t)
dt
= A2z2(t) +B2f (t),
f (t) = Fz1(t).
F,Gは極配置の方法に基づき, x1, z1が目標の減衰度より速く減衰す
るよう設計. A1, B1, C1などは, 大まかに言うとA,B,Cに前述の射影を
作用させたもの.
数値例









u where a(x) ≡ const.,











































, m ∈ N.
その他の設定について,

























とすれば, λ1 = −0.3487, λ2 = −0.6448, λ3 = −1.1383, . . .より l = 2が分
かる. F,Gの設計に関わる再配置先の極は, λ3 − 1, λ3 − 2, λ3 − 3, λ3 − 4
とする. Figure 1は状態の時間発展の様子. なお, 目標の減衰度がほぼ達
成されたことも確認できた (図は紙面の都合上略す. ).


































































Figure 1: 制御無/制御有の場合の状態uの時間発展. 横軸はx軸, 縦軸は各点におけるuの値. 各図左は制御無し/右は制御有り. 左図はt = 0, 中央図は
t = 0.36667, 右図はt = 10.
